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 要  旨 
近年，情報家電産業は市場を広げ続け，我が国の経済回復の牽引役となってき
た．しかし現在の製品化されている情報家電は，既存サービスのデジタル化に留
まっており，性能面での差別化が難しいために，価格競争ばかりが激しくなり，
企業の情報家電における利益率は下降の一途をたどっている．情報家電産業の活
性化のためには，サービス面でのイノベーションが必要である． 
 こうした背景のもと，家庭における新しい情報サービスとして，家事を代行す
るロボットの実現に向けた動きが活発化している．中でも特に掃除ロボットへの
ニーズは高い． 
 本研究では，安全監視のための自律分散協調システムであるアリ型センサシス
テムの領域を掃引する特性に着目し，アリ型センサシステムのフェロモンコミュ
ニケーションを応用したアリ型掃除ロボットシステムを検討する． 
 アリ型掃除ロボットシステムは，複数台の掃除ロボットが協調して部屋を掃除
する．現在，いくつかの掃除ロボットが登場しているが，複数台のロボットが協
調して掃除を行う掃除ロボットはみられない．アリ型掃除ロボットシステムはこ
れまでにない，新しいタイプの掃除ロボットシステムである． 
 
 第１章と第２章では，本研究の背景と目的を示し，アリ型センサシステム及び
フェロモンコミュニケーションに関する先行研究と，アリ型センサシステムの問
題点を示す． 
 第３章では，情報家電としての観点からアリ型掃除ロボットシステムが満たす
べき要求として｢部屋全体を漏れなく掃除する｣｢汚れの酷い部分は重点的に掃除
する｣｢誰にでも簡単に利用できる｣の３つを示す．そしてこの３つの要求を同時に
満たすことを期待できるアリ型掃除ロボットシステムのモデルを構築する．また，
このモデルを評価するために３つの評価尺度を定義し，解決すべき３つの課題を
示す． 
 第４章では，アリ型掃除ロボットシステムの特徴を明らかにするために計算機
実験を行い，掃除ロボットへの要求を満たすためのパラメータ条件について考察
する．アリ型掃除ロボットシステムの掃除効率を低下させている要因を明らかに
し，その要因を克服するために，アリ型掃除ロボットシステムのフェロモンコミ
ュニケーションを改良する方法として｢フェロモン観測点の動的変化｣｢フェロモ
ン観測履歴の保持｣｢エージェントの直進性向上｣の３つを提案する． 
 第５章では，４章で提案したアリ型掃除ロボットの改良の方法をもとに，動作
アルゴリズムの変更を行い，変更前との比較により効果を検証する．その結果，
３つの方法が，それぞれに掃除効率を向上させることを示した． 
 
 
